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Bestillare Jakob Aslund, ISY
Projektledare Student
Projektbeslut Torbjorn Crona och Jakob Aslund
Projekttid Lasperiod 1-2, HT 2023. Projektet klart senast vid projektkonferensen.
Rapportering Lopande rapportering: Varje vecka ska tid rapporteras per person och

aktivitet samt en statusrapport inlamnas.

LIPS-dokument:
Kravspecifikation
Projektplan med aktivitetslista
Oversiktlig tidplan
Enkel testplan
Designspecifikation
Testprotokoll

. Motesprotokoll med en enkel
statusrapportering

. Tid ska rapporteras per person och aktivitet
en gang i veckan

. Protokoll éver beslutspunkter

. Anvandarhandledning

. Dokumentation av projektresultat i form av
en teknisk rapport

. Efterstudie med uppféljning av resultat och
anvand tid

Krav pa rapportering utéver LIPS-dokumenten:
« Muntlig presentation av foregaende funktionalitet for
bestéllaren
« Muntlig presentation av slutgiltigt system for bestallaren
. Posterpresentation
. Muntlig presentation for foretag dar
genomfdrande och resultat beskrivs
. Hemsida som beskriver projektet
. Film att publicera pa Youtube
o Nyskriven kod ska uppfylla (en sammanfattning av)
Googles kodstandard:
https://google.qgithub.io/styleguide/cppguide.html
Parter Kund: Torbjérn Crona, Saab Dynamics
Bestallare: Jakob Aslund, ISY
Projektgrupp: 8-10 studenter

Projektets Overvakning av omraden sasom flygplatser eller andra lokaler dar det
bakgrund och ar viktigt att inga obehdriga personer far tilltrade kan vara en
syfte resurskravande process. | pafrestande miljoer kan det ofta ta mycket

lang tid att avsoka ett omrade till fots. | stallet for att patrullera eller
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avsoka ett omrade manuellt sa kan autonoma robotar genomfora
uppgiften.

Detta projekt har pagatt i flera ar och har tidigare haft sékning efter och
raddning av férsvunna och skadade ménniskor som huvudsyfte. En
markgaende plattform i form av en bandvagnsrobot har skapats och
forfinats med tiden. Bandvagnsroboten ar utrustad med flera olika
sensorer for att mojliggora positionering i okédnda miljoer. Dessutom
finns en quadcopter tillganglig for att utforska fran luften.

Arets projekt kommer att fokusera pa ett 6vervakningsuppdrag i en
komplex och okand miljo, vilket kommer att géra samarbete mellan de
olika plattformarna centralt. De bada plattformarna har fatt larm om att
obehdriga personer potentiellt befinner sig inom ett visst omrade och
ska gemensamt utforska och avsoka detta omrade. N&r en obehorig
person har identifierats ska den foljas och dess position rapporteras
kontinuerligt under viss tid till dess att vaktare har ankommit till
positionen.

Uppdraget ska kunna utféras saval med de fysiska plattformarna som i
virtuell simuleringsmiljé. En redan utvecklad software-in-the-loop
(SIL) simuleringsmiljé i robot operating system (ROS2), kommer
kunna fungera som en grund for att kombinera de fysiska och virtuella
plattformarna.

Projekts mal och | |Malet med arets projekt ar att forbattra systemets sokformaga till att
effekt \vara mer robust for olika ofdrutsedda handlingar m.m. Eftersom de
obehoriga personerna kan rora pa sig ar det mojligt for plattformarna att
kartera och avsoka hela omradet en gang utan att ha hittat dem.
Bandvagnen behover darfor utveckla en sokstrategi for fortsatt
avsokning nar den har karterat rummet, om den inte redan har hittat sitt
mal. Vidare ska sokstrategin som implementeras anvanda sig av
information om var malet kan befinna sig givet var den tidigare inte har
hittats, eller vag sporadisk information som har erhallits (exempelvis
ljud). Sokstrategin ska dven kunna startas upp igen efter att ett mal har
hittats om malet sedan tappats bort igen, och information om dess
tidigare tillstand ska da anvéndas.

Det finns aven ett behov av att arbeta med hardvaruimplementationen
av systemet. For narvarande sa fungerar systemet ibland da det kérs pa
hardvara, men det ar inte sarskilt robust vilket vi vill atgarda. | detta
inkluderas aven forbattring av regleringen som finns pa de tva
plattformarna for att de vél ska kunna folja en rorelseplan.

Projektgruppen kommer &ven att behdva skriva om delar av
uppdragsplaneraren bade till att hantera ett andrat uppdrag och for
battre funktionalitet.
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UtGver dessa krav finns det aven flera fordjupningsmojligheter som
projektgruppen kan valja att rikta in sig mot efter intresse. Dessa
inkluderar

e Bittre bildbehandling for att kdnna igen mal som ar mindre
tydligt markerade

e Genomsokning av stérre omraden med flera quadcopters
samtidigt (detta kan framst genomforas i simulering da vi i
hardvara ar begransade till visionens yta)

e Utveckling av en egen rorelseplanerare for att mojliggora
funktionalitet som kollisionsundvikning mellan flera
quadcopters

e Utveckla majligheten for quadcoptern att kunna landa pa och
starta fran bandvagnen, och méjliggor for bandvagnen att kunna
utfora sitt uppdrag med quadcoptern landad pa sig.

Visionens positioneringssystem, Qualisys, kommer att sta till gruppens
forfogande och anvandas som en simulerad GPS signal for att
m0ojliggora positionering inomhus.

Projektets Projektets langsiktiga mal &r att skapa ett autonomt

langsiktiga mal Overvakningssystem som traffsékert och effektivt kan stka av stora
landomraden efter obehdriga personer, samt folja och bestamma
positionen for de funna personerna. For att avsoka omraden, hitta
personer, och félja efter funna personer maste saval reglering och
planering som positionering och kartering fungera bra. Systemet maste
ocksa vara enkelt att integrera med annan mjuk- och hardvara.

BP2 ska infalla senast tre veckor efter forsta forelasningen. Da ska
Delleveranser foljande levereras:

. Verbal presentation av systemet (helst fore
BP2)

. Kravspecifikation

. Projektplan inklusive tidsplan

. Utkast pa designspecifikation

\Vid BP3 ska foljande levereras:
. Designspecifikation
. Testplan

\VVid BP4 ska foljande delfunktionalitet levereras:
« Forsta utkast av ett fungerande system i simulering
« Testprotokoll for krav pa ovanstaende funktionalitet

\Vid BP5 ska foljande levereras:

. All funktionalitet

. Testprotokoll

. Anvandarhandledning
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o Presentation dar det visas att kraven i
kravspecifikationen &r uppfyllda

\VVid BP6 (innan projektkonferensen) ska féljande levereras:
. Teknisk rapport
. Efterstudie med uppfdljning av resultat och

anvand tid
. Posterpresentation
. Hemsida som beskriver projektet
. Film att publicera
. Installationsguide

Dessutom ska tidsrapportering per aktivitet och person samt
statusrapportering lamnas in till bestéallare en gang per vecka.
Statusrapporten skall dven skickas till kunden.

Projektdeltagare Deltagande i projektet kraver svenskt medborgarskap.
Projektroller som maste finnas i projektet:
. Projektledare (véljs av bestallare i samrad
med projektgruppen)
. Dokumentansvarig
. Designansvarig
. Testansvarig
. Mjukvaruansvarig
. Hardvaruansvarig
Gruppens samlade forkunskap skall inbegripa
. Reglerteknik
. Bildbehandling
. Signalbehandling och sensorfusion
. Programmering, programvaruarkitektur och
mjukvaruutveckling, (i synnerhet C++ och/eller Python)
. Kunskap om och intresse for datorhardvara
Onskade kunskaper/ intresse att lira sig mer av
. Rorelseplanering
. ROS (Robot Operating System)
. Target tracking
ISY:
Kontakter Jakob Aslund, jakob.aslund@liu.se (Bestallare)

Anja Hellander, anja.hellander@liu.se (Handledare)

Saab Dynamics:
Torbjorn Crona, torbjorn.crona@saabgroup.com (Kund),
Daniel Sandvall, daniel.sandvall1@saabgroup.com (Handledare),

Eric Sevonius, eric.sevoniusl@saabgroup.com (Handledare),
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Inforandebeslut Tas av bestéllare vid BP2.

Ink6psansvar All nodvandig utrustning och programvara tillhandahalls av Linkopings
universitet och Saab Dynamics.
Kostnader Projektmedlemmar:
« Varje projektmedlem skall spendera 240 timmar pa
projektet
ISY:

« Handledningstid: 40 timmar
o Ett projektrum
Saab Dynamics:
. Handledningstid: 40 timmar

Finansiering/ Saab Dynamics
Kostnadsstalle




